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学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
本論文は、剛体系の動力学解析の理論定式化と数値解析を体系的に行うマルチボディ
ダイナミクスにおいて、歩行ロボット設計の要件に合致した接触問題の数値解析法構築
と検証を行ったものである。リンク機構を用いて歩行ロボットのモデル化を行い、脚部
が地面に接地した際に微小沈下することで起こる変形に対する反発力の数理モデルを
マルチボディダイナミクスに数値解析的に組み込むことで、取り扱う系のすべてを拘束
条件式で記述した運動方程式を扱う従来法に対し、接地における反発力を系に対する外
力として扱う数値解析法で分析可能であることを示し、歩行ロボット設計要件との整合
性を確保しつつ、粘弾性接地のエネルギー消費への効果を簡便に分析できることに加え、
計算量低減および精度確保を実現できることを示したものである。その結果は、従来法
に対する計算量および精度比較においても有効性を確認しており、その新規性が認めら
れる。 
また、公聴会においても、多数の出席者があり、今後不整地歩行を想定する際におい
て接地面が非均質系で構成される場合でも提案方法が有効であるか、受動歩行モデルが
歩行を実現する際の必要要件抽出が可能であるか、粘弾性接地において脚部の進行前後
方向の摩擦に対する分析が可能であるか、歩行モデル全体系を設計する際の歩行中の身
体バランス保持の分析も同時に行うことができるか等、種々の質問がなされたが、いず
れも著者の説明によって質問者の理解が得られた。 
以上により、論文審査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査
した結果、本論文が、博士（情報工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
